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Abstract : It ilas becn showv:l t1lnt thc E13P Lcarnit〕B alBo?th:1l proposcd by tilc autilors is vcry cffcctivc ror a icttrilit18 0f 10Bic
rtlilctioils  ln this Papcr, thc alBOriti11■ is A,Phed for a lcarnillg Or sinusOidai nlllction and is uscd as an adaptivc alBoritilnl of a
non,i:lcar adaptivc cOntroi systcnl ln tilc latter prOblcnl, t、vo : c hods Or coilfIBuratiol1 0f ncurai nel、vork arc cxanlhlcd hl
sil1luiation studics,















































y,=0.9si■(Xぃ)                (4)
を考える。学習データとしての入力x"は、以下
の二通 りを行った。
[方法 11 閉区間[0, 2π]を等間隔にT-1分
割 したT点、すなわち、
2冗 iXl=T-1          (5)
とする。このときの学習誤差を
E=井目(yl―yl)2   0
とし、学習の終了条件をE<0,001とする。また、
汎化能力の評価としてのテス ト誤差を
1  99  ^Et=坂汀島 (yt一y12    (D
とする。Et<0,0015のとき充分に汎化できてい
るとする。






虫り=      o
とする。このときのシミュレーション結果は以下
のとおりである。まづ方法 1によりM=3で学習



















2)ANk'=Ar+ZAk         (2b)
3)AN=ゝH*ANr'         (2c)
4)2Vk_1=B卜(Bkt B贅)1(f~'(ANk)
一VI_]TB長)T(2d)
5)Vk=Vk l+塑Vk l       (2e)
6)酒wk_1=Ak(A NkTA Nk)1(fコ(dk)
―wk lTAょ)T(2o
7)w残=w卜:+∠Wk_】        (28)
ただ し、 このアル ゴ リズムは(1)式のデー タを
M組一括 した場合であ り、
Ak=(ak,aキl,Ⅲ….,ak_Mキ1)     (3a)
Bk=(b贅,bk l,…… ,bk_Mキ1)      (3b)
dk=(dr,d‐_1,_..,d世一M千1)        (3c)
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Tablc l Silnulation resuit of illcdlodl、vidl M=3 Table 2 Siinulation ttsult of lllediod l Ⅵrit l T=11































1.57     3.14     4.71~~    inpuitrad,〕
Outplits of hJN、vit  T=1l andヽ1=1,2,3
3.14
inputtrad.〕
Fig.2 2 0utputs of blN lllidl T=1l and M=4,5
Tabic 3 Sil■u13tiOn rcsu1l of inctllod 2
M 3 4 5 6 7







o    l.57  inp311と
d.〕




刊.57     3.14     4.71
input trad.〕

































-1.乳 1.57     3,14     4.71      6.28
input trad〕








































































V kT=(V Ik,V21,V3k,V4k,V Sk)
'上
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Fig 4 Nolltillett adapt?e contЮt using neuml llctlvolk
(SOlid linci dcsired output,  dottcd lillei systein output)
?
‐
